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• 粒子フィルタ → 各粒子に重み → リサンプリング
• 重みは粒子の尤度に比例
• 重みは Rtを含む
 Rtが小さい → 重みが1粒子に集中 → 退化
 Rtが大きい → 重みが均等 → フィルタ効果なし
 Rtが適切 → 適切なフィルタリングが可能
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【同化実験】




















PT QV RH QC QR
temp. vapor humid cloud rain
Vertical wind
計算例
• N = 24メンバー (2km格子、関東地方水平151x151分割)
• GNSS可降水量 (149点) を10分ごとに同化
Gaussian Gaussian mix Histogram
PT QV RH W
Best model by BIC 
【アンサンブル平均】
【粒子分布のモデル表現】
【粒子分布】
